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第 3 章では，第 2 章の追跡手法に基づいて，オンライン追跡を実現するためのシステムについて述べているo 複数
の DSP CDigi tal Signal Processor) を搭載した画像処理装置に追跡手法を実装し，その追跡結果に応じて回転カメ
ラ台を制御して，カメラを目標物体に追従させるシステムを構成している。このシステムを用いて実験を行い，オン
ライン追跡が可能であることを示している。

























(3) 提案手法に基づくオンライン追跡を実現するために，複数の DSP (Digi tal Signal Processor) を搭載した画
像処理装置を構成し，その処理結果に応じて回転カメラ台を制御して目標物体に追従するシステムを製作して
いる。このシステムにノfイプライン処理型フ。ログラムを実装し，室内を歩く人をオンラインで追跡している O
(4) オプテイカルフローと距離情報を用いても，光軸に垂直な軸回りの回転を含む 3 次元運動を行なう物体を追跡
することは困難であるので，対象物体の形状知識に基づき，画像上の目標物体領域の形状特徴を含めて統合す
る方法を提案している o 各フレームでの目標物体の状態(シーン中の位置，姿勢，運動)の予測と観測される
オプテイカルフローと距離情報から，画像上の各点が目標物体に属する確率を計算し，正確な目標物体領域を
抽出している o さらに，目標物体の状態が複鮒佐定される場合は，それぞれに対して追跡処理を行い，後に観
測値と矛盾する候補を除くことによりロバスト性を実現している。 3 次元運動をしている目標物体を追跡する
実験を行い，提案手法の有効性を確かめている o
以上のように本論文は，複雑な背景での移動物体の追跡を複数の情報を統合して行なう手法を提案するとともに，
動画像解析に多くの示唆を与えており，画像処理の発展に寄与するところが大きし」よって本論文は博士論文として
価値あるものと認める。
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